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Vorrichtung zur Auf nahme eines Fahrroboters in 
einem Kraftfahrzeug 



Technischer Hinterqrund 

5 

Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung gemaB dem Oberbegriff des Patentanspruchs 
1. 

Stand der Technik 

Fahrroboter sind beispielsweise aus der DE 39 40 588 A1 bekannt. Sie bestehen in 
der Regel aus einem Gehause, das auf dem Fahrersitz zu befestigen ist, und an die- 
sem Gehause befestigte Betatigungselemente fur das Lenkrad und/oder die FuBpe- 
dale des Kraftfahrzeuges. 

15 Als Verbindung dieses Gehauses zum Fahrersitz ist eine Sitzplatte vorgesehen, die 
einen Sitzabschnitt und einen Lehnenabschnitt aufweist und uber eine langenver- 
stellbare Stutzvorrichtung an den jeweiligen Fahrersitz anpassbar ist. 

Die Prazision und Wirksamkeit der wahrend des bestimmungsgemaBen Betriebs ei- 
20 nes derartigen Fahrroboters erfolgenden Stellbewegungen hangt auch von der ein- 
^ wandfreien Positionierung des Fahrroboters auf dem Fahrersitz und der Beibehal- 
*- tung dieser Position ab. In der Regel ist somit jedem Fahrroboter eine Art Unterlage 
oder Stutzvorrichtung zugeordnet, mit der er auf dem Fahrersitz mehr oder weniger 
zuverlassig und dauerhaft fur den bestimmungsgemaBen Gebrauch positioniert wird. 

25 

Dies erfordert im Einzelfall Justierarbeiten, beispielsweise zur horizontalen Ausrich- 
tung des Fahrroboters auf den oft relativ weichen nachgiebigen Fahrersitz. 

Bei der genannten Druckschrift wird dieses Problem durch eine Stutzstange gelost, 
30 die den Fahrroboter am Lenkrad abstutzt und die beim Betrieb des Fahrroboters auf- 
tretenden Reaktionskrafte in die Lenkachse einleitet. Auch hierfur ist eine individuelle 
Anpassung und Einstellung erforderlich. 
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Darstellunq der Erfindung 

Aufgabe der Erfindung ist es, eine Moglichkeit zur Positionierung und Fixierung eines 
Fahrroboters zu schaffen, die eine einfachere und dennoch stabile und zuverlassige 
5 Basis zur Halterung eines Fahrroboters bildet, der dann auf eigene Befestigungs-, 
Stutz- oder sonstige Haltevorrichtungen verzichten kann. 

ErfindungsgemaB wird diese Aufgabe gemaB dem kennzeichnenden Teil des Pa- 
tentanspruchs 1 gelost. 

10 

Der Grundgedanke der Erfindung ist daher darin zu sehen f dass anstelle Fahrrobo- 
ter-spezifischer Halte- oder Stutzeinrichtungen der ohnehin in alien Fahrzeugen vor- 
handene Fahrer-Sicherheitsgurt zur Fixierung und Justierung herangezogen wird. 
Anstelle Fahrzeug- und Roboter-spezifischer Stutzmittel konnen einfache Halteele- 
15 mente fur den Fahrer-Sicherheitsgurt verwendet werden, dessen Funktion somit 
sinnvoll erweitert wird. 

GemaB einer bevorzugten Ausgestaltung sind zwei baugleiche Halteelemente vorge- 
sehen, deren Funktionsprinzip im wesentlichen darin besteht, dass die beiden End- 

20 abschnitte des Fahrer-Beckengurts fixiert und derart gespannt werden, dass sowohl 
eine feste Halterung der Vorrichtung als auch eine Justierung des als Montageplatte 
dienenden Sitzabschnittes in horizontaler Richtung mit wenigen Handgriffen erzielt 
wird, so dass dann mittels beliebiger Rast-, Schraub- oder Klemmverbindungen der 
eigentliche Fahrroboter, der nicht Gegenstand der Erfindung ist, auf die erfindungs- 

25 gemaBe Vorrichtung aufgebracht werden kann, bei dem dann auf Stutz- oder Halte- 
vorrichtungen an Bauteilen des Kraftfahrzeuges verzichtet werden kann. 

Ein besonderer Vorteil der erfindungsgemaBen Losung besteht somit darin, dass 
Fahrroboter verschiedener Auslegung und Funktionsbereiche uber eine erfindungs- 
30 gemaB "standardisierte" Vorrichtung als Montagemittel zuverlassig am Fahrersitz 
befestigt werden konnen. 

Weitere vorteilhafte Ausgestaltungen sind weiteren Unteranspruchen zu entnehmen. 



Kurze Beschreibunq der Zeichnungen 

Ein bevorzugtes Ausfiihrungsbeispiel der erfindungsgemaBen Vorrichtung wird nun 
5 anhand von Zeichnungen naher erlautert, es zeigen: 

FiguMAundB: Perspektivische Darstellungen der erfindungsgemaBen Vorrich- 
tung mit den wesentlichen Bauteilen, 
Figur2: eine Frontansicht der Vorrichtung gemaB Figur 1 und 2 aus 

10 Richtung A der Figur 1 , 

Figur 3: das erste Arretierelement der Figuren 1 und 2, 

Figur 4: das zweite Arretierelement der Figuren 1 und 2, 

Figur 5A und B: Seitenansicht und Aufsicht auf die erfindungsgemaBe Vorrich- 
tung. 
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Beschreibunq des bevorzugten Ausfuhrunqsbeispiels 



Die erfindungsgemaBe Vorrichtung besteht aus einer Sitzplatte 10 als Montageplatte 
fur den Fahrroboter zur Auflage auf dem Fahrersitz F, auf der senkrecht ein Stutz- 

20 profil 15 tischartig sich erstreckt und eine Arretierplatte 20 zur Aufnahme von zwei 
Arretierelementen 21 und 22 bildet, sowie eine Lehnenplatte 30 (Figur 5B), die mit- 
v tels eines Stellelementes 31 in ihrer Winkelneigung a gegenuber der Arretierplatte 20 
zur Anpassung an die relative Neigung zwischen Fahrersitz F und Fahrersitzlehne L 
verschwenkbar ist (Figur 5B). Die Sitzplatte 10 weist Befestigungsmittel wie z.B. Bol- 

25 zen, Stifte oder ahnliches auf, mit denen ein Fahrroboter befestigbar ist, sie dient 
somit als Montageplatte. 

In der Arretierplatte 20 sind Schwenkachsen S1 und S2 im wesentlichen parallel zur 
Ebene der Sitzplatte 10 gehalten, um die das erste Arretierelement 21 und das 
30 zweite Arretierelement 22 in der in Figur 1A dargestellten Pfeilrichtung gegeneinan- 
der verschwenkbar gelagert sind. Die Arretierelemente dienen zur Aufnahme und 
zum Spannen des Beckengurtes 105 des Fahrer-Sicherheitsgurtes (Figur 2) und bil- 
den somit den zentralen funktionalen Bestandteil der erfindungsgemaBen Vorrich- 
tung, der nun im folgenden naher beschrieben wird: 
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Die beiden Arretierelemente 21 und 22 sind beim dargestellten Ausfuhrungsbeispiel 
baugleich ausgefiihrt und insbesondere aus den Figuren 2 bis 4 in ihrem Aufbau 
dargestellt. Sie sind gegeneinander spiegelversetzt oder verdreht in der Arretierplatte 
20 der Vorrichtung schwenkbar urn die Schwenkachsen S1 bzw. S2 gelagert. 

Jedes Arretierelement 21,22 beinhaltet eine senkrecht zur Schwenkachse S1,S2 ge- 
haltene Basisplatte 211/212, die im wesentlichen rechteckig ausgebildet ist. Von ei- 
nem Eckbereich erstreckt sich in Richtung der Diagonale ein Griffabschnitt 212,222. 
Dieser Griffabschnitt 212/222 endet in einem Handgriff zur Verschwenkung des Arre- 
tierelementes 21 ,22 urn seine Schwenkachse S1,S2. 

Um aus dieser Verschwenkung eine Spannung des Beckengurtes 105 erzeugen zu 
konnen, sind folgende Bauteile vorgesehen: 

15 Senkrecht auf der Basisplatte 211,212 ist eine Spannplatte 213,214 (letztere nicht 
dargestellt) montiert, die auBerhalb der Schwenkachse St, S2 gehalten ist. An ihrem 
vorderen Ende geht die Spannplatte 213 in eine Frontplatte 214 fiber, wobei ein 
Schlitz 214A,224A verbleibt. Unmittelbar vor diesem Schlitz befindet sich als Klem- 
melement ein Haltebugel 215,225. Die Anordnung dieser Bauteile ist so, dass jeweils 
20 ein Endabschnitt des Beckengurtes 105 nach Bildung einer Schlaufe in das aus Ba- 
sisplatte und Spannplatte gebildete Profil eingelegt wird (Figur 2) und durch den 
^ Schlitz 214/224A hindurch um den Haltebugel 215,225 gelegt wird, wodurch eine 
Fixierung erreicht wird, die ein Verrutschen des Beckengurtes 105 um den Haltebii- 
gel 215/225 herum nicht mehr gestattet. 

25 

Etwa in Hohe der Schwenkachse S1/S2 befindet sich seitlich vom Arretierelement 
21,22 eine Fuhrungsplatte 216,226, uber die der von der Gurtbefestigung R1,R2 
verlaufende Beckengurt 105 gefuhrt wird, bevor er in die beiden Arretierelemente 
eingelegt wird, so dass sich die insbesondere in den Figuren 2 und 5 dargestellte 
30 Anordnung ergibt, bei der der verbleibende Mittelabschnitt des Beckengurts 105 oh- 
ne mechanische Funktion schlaufenformig zwischen den beiden Arretierelementen 
verlauft. 




Auf der Schwenkachse S1,S2 und parallel zur Basisplatte sitzt ein mit einer Drehsi- 
cherungsplatte 230 fixiertes Zahnrad 217,227. Am Griffabschnitt 212,222 ist das eine 
Ende eines Auslegerarms 219,229 angelenkt, dessen anderes Ende gelenkig mit 
einer Sperrklinke 218,228 verbunden ist und mit dieser derart zusammenwirkt, dass 
bei einer Bewegung der Griffabschnitte 212,222 in der in Figur 1 A dargestellten Pfeil- 
richtung die Sperrklinke 218,228 jeweils zahnweise im Zahnrad 217,227 weiter ruckt 
und die Gegenschwenkbewegung sperrt. Durch Eindrucken des Auslegerarms 
219,229 ruckt die Sperrklinke 218,228 aus dem Zahnrad 217,227 aus und die Griff- 
abschnitte 212,222 konnen zuruck geschwenkt werden, der Beckengurt 105 wird frei 
gegeben. 

Eine Verschwenkung des Arretierelementes fuhrt durch die Geometrie zwischen 
Fuhrungsplatte 216, Spannplatte 213 und Haltebugel 215 zu einer Spannung der 
beiderseitigen Endabschnitte des Beckengurtes 105, da der Abstand zwischen sei- 
nem jeweiligen Befestigungspunkt R1,R2 beidseitig des FuGbereichs des Sitzes F 
einerseits und seinem zugehorigen Haltebugel 215/225 stufenlos vergroBert wird, bis 
eine teste und horizontal Fixierung der Sitzplatte 10 auf dem Fahrersitz F und somit 
eine definierte Montageebene fur einen Fahrroboter erreicht ist. 

Diese Geometrie der Arretierelemente stellt in ihrer Funktion somit einen Spannhebel 
dar, bei dem die an der in geringem Abstand zur Schwenkachse S1, S2 angeordne- 
ten seitlichen Kante K der Spannplatte 213,223 aufzubringende Spannkraft fiir den 
Beckengurt 105 uber den mit grosserem Abstand von der Schwenkachse befindli- 
chen Handgriff aufgebracht wird, so dass hohe Spannkrafte erzeugt werden konnen. 
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Patentanspruche 



5 1. 

Vorrichtung zur Aufnahme eines Fahrroboters in einem Kraftfahrzeug, mit einem 
Montageabschnitt und mindestens einem Arretierelement (21 ,22) fur den Fahrer- 
Sicherheitsgurt, mit dem/denen sie in einer fur die Funktion des Fahrroboters geeig- 
neten Position mit dem Fahrer-Sicherheitsgurt auf dem Fahrersitz (F) des Kraftfahr- 
10 zeugs haltbar und positionierbar ist. 

2. 

Vorrichtung nach A1, dadurch gekennzeichnet, dass das Arretierelement (21,22) mit 
mindestens einem Fuhrungs- und/oder Klemmelement (213,215;223,225) ausge- 
15 stattet ist, uber den der Beckengurt (105) des Fahrer-Sicherheitsgurtes fuhrbar und 
arretierbar ist. 

3. 

Vorrichtung nach A1 , dadurch gekennzeichnet, dass das Arretierelement einen Griff- 
20 abschnitt (212,222) aufweist. 

9^ 4. 

Vorrichtung nach Anspruch 1 - 3, dadurch gekennzeichnet, dass das Arretierelement 
(21,22) mit seinen Fuhrungs- und Klemmelementen derart um eine Schwenkachse 
25 (S1 ,S2 ) bewegbar ist, dass sich bei Verschwenkung der Abstand zwischen dem 
fahrzeugseitigen Arretierungspunkt (R1,R2) des Beckengurtes (105) und dem Klem- 
melement (215,225) andert. 

5. 

30 Vorrichtung nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet, dass die Winkelposition des 
Griffabschnitts (212,221) des Arretierelements (21,22) uber ein Zahnrad (217,227) 
und eine Sperrklinke (218,228) in der Spannposition des Beckengurtes (105) gehal- 
ten wird. 
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6. 

Vorrichtung nach Anspruch 4 und 5, dadurch gekennzeichnet, dass dem Arretierele- 
ment (21,22) seitlich eine Fuhrungsplatte (216,226) zugeordnet ist, uber die der Bek- 
kengurt (105) von seinem Arretierungspunkt (R1,R2) zu einer Spannplatte (213,223) 
5 gefuhrt ist. 

7. 

Vorrichtung nach Anspruch 1 , dadurch gekennzeichnet, dass zwei baugleiche Arre- 
tierelemente (21,22) zur unabhangigen Spannung der beiden Enden des Becken- 
10 gurts (105) vorgesehen sind, die gegeneinander derart versetzt auf einer Arretier- 
'W platte (20) angeordnet sind, dass ihre Verschwenkbewegungen zur Arretierung des 
Beckengurts (1 05) gegeneinander gerichtet sind. 

8. 

15 Vorrichtung nach den vorhergehenden Anspruchen, dadurch gekennzeichnet, dass 
die Bauteile der Arretierelemente (21 ,22) derart relativ zur Schwenkachse (S1 ,S2) 
angeordnet sind, dass die Arretierelemente (21,22) als Spannhebel fur den Becken- 
gurt (105) wirken, 

20 9. 

Vorrichtung nach A1 , dadurch gekennzeichnet, dass sie einen Lehnenabschnitt (30) 
^ aufweist, der gegentiber dem Sitzabschnitt (10) verschwenkbar und in einem relati- 
ven Zuordnungswinkel (a) fixierbar ist. 



30 
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Zusammenfassunq 

Eine Vorrichtung zur Aufnahme eines Fahrroboters in einem Kraftfahrzeug weist 
5 mindestens ein Arretierelement (21 ,22) auf, mit dem/denen eine als Montageplatte 
dienende Sitzplatte (30) in einer fur die Funktion des Fahrroboters geeigneten Positi- 
on durch den Fahrersicherheitsgurt des Kraftfahrzeugs auf dem Fahrersitz (F) ge- 
halten wird. 

Anstelle der ublichen Fahrroboter-spezifischen Halte- oder Stutzeinrichtungen wird 
10 somit der ohnehin in alien Fahrzeugen vorhandene Fahrer-Sicherheitsgurt zur Fixie- 
rung und Justierung der Sitzplatte herangezogen, dessen Funktion somit sinnvoll 
erweitert wird. 

Ein besonderer Vorteil der erfindungsgemaBen Losung besteht auch darin, dass 
Fahrroboter verschiedener Auslegung und Funktionsbereiche zuverlassig auf dem 
15 Fahrersitz befestigt werden konnen. 
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FIG. 1 B 



